(12) 



Europaisches Patentamt 
^^kll European Patent Office 

(11) EP 1 415 856 B1 

FASCICULE DE BREVET EUROPEEN 



Office europeen des brevets 



(45) Date de publication at mention 
de la delivrance du brevet: 
15.02.2006 Bulletin 2006/07 

(21 ) Numero de depdt: 03292623.0 

(22) Date dedepet: 21.10.2003 



(51) Intel.: 

B60Q 1/08 C'"'^) 



B60Q V12<^'"> 



(54) Procede de commande des faisceaux lumineux emis par un dispositif d'eclairage d'un vehicule 
et systeme de mise en oeuvre de ce procede 

Verfahren zur Ansteuerung eines Fahrzeugscheinwerfers und System zur Durchfiihrung des 
Verfahrens 

Method for controlling a vehicle headlamp and system for carrying out such a method 



(84) Etats contractants di 

AT BE BG CH CY CZ DE DK EE ES Fl FR GB G 
HU IE IT LI LU MC NL PT RO SE SI SK TR 

(30) Priorite: 30.10.2002 FR 0213898 

(43) Date de publication de la demande: 
06.05.2004 Bulletin 2004/19 

(73) Titulaire: VALEO VISION 
93012 Bobigny Cedex (FR) 

(72) Inventeurs: 

• Dubrovin, Alexis 
94270 Le Kremlin Bicetre (FR) 



• Dari, Alain 

94120 Fontenay sous Bois (FR) 

• Ba, Sidy 

92310 Sevres (FR) 

• Lacombe, Patrick 
92210 Saint Cloud (FR) 

(74) Mandataire: Renous Chan, V6ronique 
Vaieo Vision, 
34, rue Saint-Andr6 
93012 Bobigny Cedex (FR) 



(56) Documents cit6s: 
FR-A-2 812 844 
US-A1- 2002 080 618 



US-A1-2002 080 617 



OQ 
(O 

in 
oo 

lO 

^ II est rappele que: Dans un delai de neuf mois a compter de la date de publication de la mention de la delivrance du 

^ brevet europeen, toute personne peut faire opposition au brevet europ6en delivre, aupres de I'Office europeen des 
brevets. L'opposition doit etre form6e par ecrit et motiv6e. Elle n'est r6putee formee qu'apres paiement de la taxe 

{71 d'opposition. (Art. 99(1 ) Convention sur le brevet europeen). 



EP 1 415 856 B1 



Description 

Domaine de I'invention 

[0001] L'invention concerne un precede de commande 
des faisceaux lumineux projetes par un dispositif d'eclai- 
rage d'un vehicule, sur une route, en fonction de la geo- 
metrie de cette route. L'invention concerne egalement 
un systeme mettant en oeuvre ce precede. 
[0002] L'invention trouve des applications dans le do- 
mains des v6hlcules circulant sur routes comme, par 
exemple, lea veiilcules automobiles ou les veiilcules 
poids lourds. Elle trouve, en partlculler, des applications 
dans le domaine de la projection de lumiere par ces v6- 
hicules. 

Etat de la technique 

[0003] Compte tenu du nombre Important de vehicules 
circulant sur les routes, il est necessaire de procurer d 
ces v§hicules un §clalrage le mieux adapts possible, 
d'une part, a la route sur laquelle ils circulent et, d'autre 
part, a leurs conditions de circulation. En particulier, la 
nuit ou par mauvais temps (brouillard, pluie, etc.), 11 est 
important que le conducteur puisse avoir une vision op- 
timale de la route qui s'etend devant lui et des bas cotes 
de cette route. Autrement dit, pour des questions de se- 
curit6, on cherctie a ameliorer l'6clairage de la scSne 
situ6e devant le vehicule et ainsi d am6liorer la vision de 
cette sc6ne par le conducteur d'un vehicule. 
[0004] Classlquement, II existe sur les v6hlcules auto- 
mobiles, deux types d'§clairage: un eclairage dit « de 
route » qui 6clalre la route Int6gralement sur une longue 
distance et un Eclairage de croisementqui 6clalrela route 
sur une courte distance pour 6vlter d'eblouir les conduc- 
teurs des vShlcules venant en sens oppos6. L'6clairage 
de route est rSalIsS au moyen de projecteurs de route 
qui envoient chacun un faisceau lumineux dirige vers 
rhorizon. L'eclairage de croisement est realise au moyen 
de projecteurs de croisement, ou codes, qui envoient 
chacun une nappe de lumifere descendante donnant une 
visibillte sur une distance de I'ordre de 60 d 80 metres. 
[0005] Pour ameliorer cat eclairage, on cherche a 
orienter la lumiere emise par les projecteurs en fonction 
de la geometrie de la route. Autrement dit, on cherche a 
ce que les projecteurs « sulvent » la route, c'est-a-dire 
qu'ils 6clalrent droit devant le vehicule, lorsque la route 
est rectlligne et qu'ils 6clairent a I'avant du vehicule, sur 
la droite ou sur la gauche, lorsque la route forme un vi- 
rage, respectlvement, a droite ou a gauche. 
[0006] Des dispositlfs d'Sclalrage destines a sulvre la 
route sont dSjd connus, on designe usuellement cette 
nouvelle fonctionnallt6 par le terme anglo-saxon de 
« Bending Light ». Gen6ralement, ces dispositifs utillsent 
des informations disponlbles sur le vehicule pour deter- 
miner la g6om6trie de la route. Certains de ces dispositifs 
Int6grent un capteur d'angle au volant qui fournit des in- 
formations sur la trajectoire suivie par le vehicule. Dans 



ce cas, l'eclairage de la route est fonction du comporte- 
ment du conducteur. Par exemple, si le conducteur tour- 
ne le volant du vehicule vers la droite, alors les projec- 
teurs du vehicule sont diriges vers la droite de la route, 
5 en considerant qu'il s'agit d'un virage a droite. Au con- 
traire, si le conducteur ne bouge pas son volant, les pro- 
jecteurs eclairent droit devant le vehicule, comme cela 
est normalement le cas en ligne droite ou juste avant la 
courbure d'un virage. Un tel dispositif n'a pas connais- 
10 sance de la forme de la route a I'avant, et il presente 
done des retards sur le declenchement de l'eclairage en 
virage. Cela se traduit, pour le conducteur, par une sen- 
sation d'arrivee tardive du faisceau lumineux en entree 
du virage et par un retour trop lent du faisceau lumineux 
w dans I'axe du v§hlcule en sortie du virage. Ce retard dans 
le changement d'orientatlon des projecteurs entratne, 
non seulement un manque de contort pour le conducteur, 
mals aussi un manque de securite puisqu'il existe, a cha- 
que changement de courbure de la route, un instant pen- 
20 dant lequel la route est Incorrectement eclalree. En outre, 
avec ce dispositif, I'orlentation des projecteurs depend 
uniquement du comportement du conducteur. Aussi, si 
celul-ci donne malencontrfeusement une impulsion au 
volant du v6hlcule, par exemple en se retoumant un Ins- 
25 tant ou en sortant un objet de la boite a gant, I'orientation 
des projecteurs est brutalement modifiSe alors que la 
georrietrle de la route reste Inchangee. 
[0007] Un autre dispositif d'eclairage connu utilise une 
information interne au v6hicule permettant une certaine 
30 anticipation. Par exemple, juste avant la sortie d'un vira- 
ge, blen que le volant soit toujours d Tangle correspon- 
dant it la courbe, il est courant que le conducteur acc6lere 
car il est en vue de la sortie du virage et d'une partle de 
route plus rectlligne que celle qu'll vient de passer. Un 
35 tel dispositif utilise cette concordance d'6v6nements 
pour commencer a rabattre les faisceaux lumineux vers 
leur position centrale. Par centre, I'information Inverse 
ne peut pas Stre utilis6e. En effet, lorsque le conducteur 
arrive en vue d'un virage, gen6ralement 11 frelne. Cepen- 
40 dant, il n'est pas possible de savoir, a partir simplement 
du freinage, si le conducteur frelne a cause d'un virage 
^ droite ou d'un virage a gauche ou bien parce qu'il y a 
un obstacle devant lui qui I'oblige a freiner. Ce type de 
dispositif permet done d'anticlperquelque peu l'eclairage 
■'5 de la route, mais dans certains cas seulement. 

[0008] Certains autres dispositifs d'eclairage connus 
utilisent des informations issues d'un systeme de navi- 
gation. Ce systeme de navigation associe les informa- 
tions fournies par une cartographie avec les indications 
50 donn6es par le GPS du v6hicuie. Un tel systeme de na- 
vigation permet de connartre a I'avance la geometrie de 
la route. Par exemple, II est posslble-de-eonnaitre-i 
I'avance les virages qui vont apparaTtre sur la route, a 
une distance donn6e. II est done possible, en se fiant 
'5 aux informations fournies par le systeme de navigation, 
de pre orienter les faisceaux lumineux du vehicule et ainsi 
d'anticiper l'eclairage de la route. De tels dispositifs sont 
decrils notamment dans les documents EP 780 823 et 
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EP 887 229. 

[0009] Cependant, les systemes de navigation actuels 
sont encore tres Imprecis. II arrive souvent, qu'^ un en- 
droit donne, I'information soit absente ou obsolete (tra- 
vaux, nouvelle voie...). II existe meme des zones entieres £ 
du pays et du monde qui ne sont pas couvertes par les 
bases de donnees utilisees par la cartographie. II arrive 
aussi que les informations fournies par la systeme de 
navigation soient aberrantes. Cela peut notamment gtre 
le cas quand il y a perturbation d'un des sous-systemes n 
de la navigation, comme celui du signal GPS entre des 
tours, ou dans de courts tunnels. Cela peut aussi Stre le 
cas du fait du conducteur, lequel peut par exemple pre- 
voir de se rendre en un lieu A qu'il a memorise dans son 
systeme de navigation et finalement en cours de route, « 
se decider pour aller vers un lieu B et de ne pas suivre 
les directions indiquees par le systeme de navigation. 
Tous ces aleas peuvent entralner non seulement des 
prestations m6diocres, mais aussi des prestations dan- 
gereuses par leur manque de fiabilite. 20 
[0010] II est §galement connu par les documents 
US-2002/008061 8 et FR-281 2844 des dispositifs d'6clai- 
ragequiutilisentafind'6laborerlacommanded'6clairage 
destinSe aux projecteurs a la fois des infomiations issues 
d'un systfeme de navigation etdes informations produites 25 
par des capteurs embarqu6s dans le vehicule. 
[0011] Le document US-2002/008061 8 decrit un dis- 
positif d'eclairage selon le pr6ambule de la revendication 
1 , dans lequel la fiabilite des informations disponibles est 
prise en compte pour 6laborer la commande d'6clairage. so 
Ainsi, la commande d'6clairage peutetre elaboree a par- 
tir des informations du systeme de navigation et/ou des 
informations produites par des capteurs embarqu6s, se- 
lon la fiabilite evaluee de ces informations. 
[0012] Le document FR-281 2844 decrit un dispositif 35 
d'6clairage dans lequel la commande d'eclairage opere 
soit dans un premier mode de fonctionnement corres- 
pondant a la configuration de la route, soit dans un se- 
cond mode de fonctionnement correspondant k Tangle 
de virage. Le premier mode ou le second mode de fbnc- 4o 
tionnement est s6lectionn§ en fonction de la vitesse du 
v6hicule. 

Expos§ de I'invention 

45 

[0013] L'invention a justement pour but de remedier 
aux inconvenients des techniques exposees precedem- 
ment. A cette fin, I'invention propose un proc6d6 de com- 
mande des projecteurs d'un v§hicule utilisant a la fbis 
les informations foumies par le systeme de navigation et so 
des informations fournies par un ou plusieurs capteurs, 
notamment de grandeurs dynamiques du vefiicule, tel 
que le capteur d'angle au volant ou le capteur de vitesse. 
Pour cela, I'invention propose d'effectuer une serie de 
tests de coherence avant de determiner quelle strategie 55 
de commande sera retenue. Le premier test de coheren- 
ce concerne celui du systeme de navigation, et consiste 
a relever son taux de confiance. Ce taux est une valeur 



calculee a partir de la mise en coherence par la naviga- 
tion des informations de cartographie, de GPS, et de di- 
vers capteurs embarques. II indique de maniere norma- 
lisee le degre de certitude des infomiations issues du 
systeme. Si ce taux de confiance est satisfaisant, c'est 
a dire superieur a un seuil prealablement d6termine, 
alors les informations de navigation peuvent Stre prises 
en compte dans la suite de la strategie de commande 
des projecteurs. Si ce taux est insuffisant, alors on choisit 
de prendre en compte essentieilement les informations 
du ou des capteurs, notamment de type dynamiques. 
[0014] De fagon plus precise, I'invention concerne un 
precede de commande de feisceaux lumineux emis par 
un dispositif d'eclairage d'un v6hicule circulant sur une 
route, en fonction de la g§ometrie de cette route, com- 
portant les etapes : 

- Capture, par au moins un capteur du v6hicule, d'au 
moins une information relative au comportement dy- 
namique du vehicule et determination d'une premie- 
re commande d'eclairage sur la base uniquement 
de ladite au moins une information relative au com- 
portement dynamique du v6hicule, 

- Obtention d'un ensemble d'informations de naviga- 
tion comprenant la forme de la route et un taux de 
confiance pour lesdites informations de navigation, 
comparaison du taux de confiance a un seuil de con- 
fiance prealablement determine, et si le taux de con- 
fiance est superieur au seuil de confiance, determi- 
nation d'une seconde commande d'eclairage pre- 
nant en compte au moins une partie de i'ensemble 
des informations de navigation, et 

[001 5] Si le taux de confiance est inf6rieur au seuil de 
confiance, 

- Appiiquer au dispositif d'eclairage ladite premiere 
commande d'eclairage, 

et caract6ris6 en ce qu'il comprend egalement les 
stapes : 

Si le taux de confiance est sup6rieur au seuil de 
confiance, 

- Comparer lesdites premiere et seconde 
commandes d'eclairage, 

- Appiiquer au dispositif d'eclairage ladite se- 
conde commande d'eclairage iorsqu'un 
6cart entre lesdites premiere et seconde 
commandes d'eclairage est inferieur a un 
seuil predetermine, et 

- Appiiquer au dispositif d'6clairage ladite 
premiere commande d'eclairage Iorsqu'un 
6cart entre lesdites premiere et seconde 
commandes d'eclairage est superieur a un 
seuil predetermine. 

Cette comparaison s'effectue de preference en 



prenant en compte plusieurs cycles d'eta- 
pes/calculs precedents, par iterations. Elle de- 
termine si des incohierences fortes apparaissent 
(comportements antagonistes, oscillants, bru- 
taux...). De cette comparalson decoule la deter- 
mination de la commande effective a appliquer. 
- Si le taux de confiance est Inferieur au seuil de 
confiance, la commande est appliquee, deter- 
minant notamment una nouvelle consigne de 
position angulaire des phares. Dans cette even- 
tualite, (quand des incoherences sont done re- 
iev6es), cette commande d'6clairage est basee 
alors (unlquement) sur les donn6es foumies par 
les capteurs dynamlques, reputes fiables. 



[0016] L'Invention concerne egalement un sysfeme 
permettant de mettre en oeuvre le precede precedent. II 
s'agit d'un systeme de commande des faisceaux lumi- 
neux 6mis par un dispositif d'eclairage d'un vehlcule cir- 
culant sur une route, en fonction de la geometric de cette 
route, qui comports au moins un capteur 116 au vehlcule 
etdonnant une Information relative au comportement du 
v6hlcule. Ce syst6me se caract6rise par le fait qu'il 
comports : 

- un systeme de navigation embarque, 

- un dispositif de traitsment des informations foumies 
par le capteur st par le systems de navigation, ledit 
systeme ds traitement comprenant des moysns 
adapt6s d uns miss osuvre du proced6 selon I'in- 
vention brifevemsnt decrit cl-dsssus, et 

- un dispositif de commands ds l'6clairage. 

BrSve description des figures 
[0017] 

La figure 1 represents sch6matiquement la trajec- 
toire d'un vehlcule sur une route, pour lequel on chsr- 
chs a diriger les faisceaux lumlnsux ds fagon opti- 
male. 

La figure 2 rsprsssnts Is diagramms fonctionnsi dss 
diff6rentes etapes du proc6de de I'invention. 
La figure 3 represents un projecteurds v6hlculs avsc 
Is systeme de commands d'eclairage de I'invention. 

Description detaill6e de modes de realisation de I'inven- 
tion 

[0018] La figure 1 repr6sente une route 1 sur laquelle 
circule un vfehicule 2 muni de projecteurs 3. appeles aussi 
dispositif d'eclairage. Cette route 1 comporte un virage 
vers la droits ayant un rayon ds courburs R. La figure 1 
montre, en pointilles, la trajectoirs 4 que va suivre le v6- 
hicule 2 et done la direction, selon cette trajectoire, que 
I'on veut faire suivre aux faisceaux lumineux des projec- 
teurs du vehicule. 

[001 9] Pour determiner la position des faisceaux lumi- 



neux des projecteurs du vehicule sur la route, une dis- 
tance L, appelee distance pertinente, peut elre'calculee. 
Cette distance pertinente L est la distance curviligne en- 
tre le point d'emission des faisceaux lumineux, c'est-a-di- 
5 re approximativement I'endroit ou ss trouvsnt les projsc- 
teurs, et Is point d'eclairage E vise sur la trajectoire du 
v6hicul6, le point d'6clairage E correspondant I'intsr- 
section sntre la dirsction d'eclairage souhait6e et le mi- 
lieu de la vole, represents sn pointillss. 
10 [0020] La distancs psrtinente L peut Strs fonction de 
differents parametres lies au comportement du vehicule, 
tel que la vitesse du vehicule ou a la geometrie de la 
route, tel que le profil de la route. 
[0021] Le systeme de navigation, qui peut foumir des 
IS informations pr6dictives ds dsscription ds la routs em- 
pruntes ainsi que des 6ventusls croissmsnts. psrmst 
d'affinsr Is calcul de la distance pertlnsnts L. Par sxem- 
ple, lorsque le vehicule se rapproche d'un virage tr6s 
serre, dit « en epingle a cheveux » ou s'il se trouvs sur 
20 route de montage avec des lacets, c'sst-a-dirs dss vira- 
gss qui se succedent a droite puis d gauche, etc., il est 
judicisux ds pouvoir utiliser les informations fourniss par 
le systSme de navigation pour d6terminsr Iss angiss 
d'orisntation dss projecteurs. 
25 [0022] Cspsndant, comms sxpliqu6 prsc^dsmmsnt, 
les indications fourniss par Is systsms ds navigation psu- 
vsnt §tr6 inexistantss ou absrrantss. Pour cela, Is pro- 
C6d6 ds I'invsntion propose de verifier la coherence de 
ces informations foumies par le systeme de navigation 
30 sn se basant sur les informations fournies par les cap- 
teurs embarqu6s dans le vehicule, comme le capteur 
d'angle au volant, le capteur de vitesse, le capteur d'ac- 
cel6ration, etc. 

[0023] Plus precis6msnt, dans le procede de I'inven- 
35 tion on propose uns staps dans laquslle on v6rifis, sn 
pemianencs. s'il y a uns coh6rencs sntre la description 
de la route regue par le systeme de navigation et la tra- 
jectoire effectivement suivie par le vehicule, notamment 
la trajectoire deja parcourue par le vehicule, Cette tra- 
40 jectoire parcourue est determinee a partir des informa- 
tions fournies par des capteurs embarques. Le but de 
cette verification de coherence est de palier les anoma- 
lies ds fonctionnement telles que le parcours sur une 
vois insxlstante, le non respect des 6ventuelles instruc- 
45 tions de guidags du systems ds navigation par la modi- 
fication ds la dsstination sans miss k jour de la naviga- 
tion. En cas de detection d'anomalies, on assure, dans 
le procede selon I'invention, un retour progressif vers une 
loi de commande basee sur les capteurs vehicules. 
so [0024] Autrement dit, le procede de I'invention peut 
comporter une etape consistant a confronter les informa- 
tions issues du systems ds navigation avsc les informa- 
tions pravenant des capteurs embarques st d v6rifisr s'il 
y a une cohersncs sntre ess dsux typss d'informations 
55 et/ou 6vsntu6llsmsnt dss absrrations sntrs ess deux ty- 
pes d'informations. Lorsqu'il y a coh6rence, alors les in- 
formations provsnant du systeme de navigation sont pri- 
ses sn compts pour commandsr Tangle de rotation des 
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projecteurs du vehicule, c'est-a-dire rangle dont les fais- 
ceaux lumineux doivent etre devies, par rapport a leur 
position actuelle. Dans le cas contraire, s'il n'y a pas co- 
herence, c'est-a-dire s'il y a une aberration entre les deux 
types d'informations, alors la priorite est donnee aux in- 
formations provenant des capteurs embarques. Les in- 
formations provenant du systeme de navigation ne sont 
alors pas prises en compte. Seules les Informations pro- 
venant des capteurs embarques sent prises en compte 
pour commander la rotation des projecteurs. On dit que 
le proc6de de I'lnventlon prend la forme d'une prepon- 
derance de la « loi au volant » par rapport a la « loi de 
navigation ». Le procede de I'invention gere alors les 
transitions de basculement entre I'une ou I'autre des lois 
afin de ne pas provoquer de perturbations ou de genes 
pour le conducteur. 

[0025] En d'autres termes, le procede de I'invention 
prevoit notamment, de verifier si le tauxde confiance de 
la loi de navigation est conrect, c'est-a-dIre sup6rieur d 
un seuil pr6d6finl, de confronter les informations de na- 
vigation A un ensemble de donn6es dites historlques ba- 
s6 sur les capteurs v6hicule afin d'§liminer tout risque 
d'aglrde maniSre aberranfe sur I'eclairage. Les donnees 
historlques sont essentiellement celles relatives aux der- 
ni6res positions adoptees par les dispositifs d'eclairage. 
Les informations fournies par la navigation (dont par 
example le taux de confiance, le trace de la route, les 
descriptions des ouvrages, des croisements) sont des 
Informations obtenues par fusion des donnees fournies 
par la cartographie et des donn6es fournies par le GPS 
du v6hicule, ainsi qu'eventuellement des donnSes four- 
nies par differents capteurs incorpor§s ou non a I'entit^ 
navigation. Le taux de confiance permet de connaltre le 
niveau de confiance des Informations fournies par le sys- 
teme de navigation. Par exemple, si le GPS a un endroit 
donne est inexistant, alors le taux de confiance sera tres 
mauvais. On notera que, par centre, les informations 
fournies par la plupart des capteurs dynamiques sont 
des informations flables puisqu'elles sont bashes sur des 
6v6nements reels. Le taux de confiance est compare a 
un seull en dessous duquel il est estime que les Informa- 
tions de navigation ne peuvent etre utillsees. AInsI, en 
fonction du taux de confiance qui a ete determine, le pro- 
cede de I'invention decide de prendre en compte tes in- 
formations fournies par le systeme de navigation ou de ■ 
ne pas les prendre en compte. II est egalement possible 
de mixer les Informations provenant du systeme de na- 
vigation avec les informations provenant des capteurs 
embarqu6s. Ceci peut §tre le cas, par exemple, lorsque 
le taux de confiance sur la localisation du vehicule est i 
en train de diminuer mais n'est pas inferieure au seull 
predefini. Ce mixage entre la loi de navigation et la loi au 
volant s'effectue « en douceur » c'est-a-dire sans com- 
portement brusque, intempestif ou trop repetitif. 
[0026] Lorsque la navigation n'est pas en mode gui- i 
dage, il est impossible de determiner avec certitude quel- 
le vole le conducteur va prendre lorsqu'il approche d'un 
carrefour. L'observation du clignotant, d'un changement 



de vole, de Tangle au volant... sont quelques indices qui 
peuvent permettre de parler sur la prise ult6rleure d'une 
des voles. L'Invention permettra un retour rapide aux 
capteurs dynamique si la prevision s'avere erron6e. 
5 [0027] Sur la figure 2, on a represents le diagramme 
fonctionnel des differentes etapes du procede de I'inven- 
tion. Ce procede a pour but de commander les faisceaux 
lumineux emis partes projecteurs du vehicule, de fagon 
anticipative. Ce procede peut etre mis en oeuvre des que 
*o le conducteur decide d'allumer ses projecteurs. II peut 
aussi etre mis en oeuvre en permanence, des que le 
conducteur met le contact, c'est-a-dire des que le moteur 
du v6hlcule est en fonctionnement. Le debut de la mise 
en oeuvre du proced6 de I'invention est symbolise, sur 
15 la figure 2, par la reference 1 0. 

[0028] Le procede de I'invention consiste tout d'abord 
a recueillir des informations provenant du systeme de 
navigation (etape 20) et, parall6lement, les Infonnatlons 
issues d'un capteur embarque (ou de plusleurs capteurs, 
20 selon la variante consid6ree), comme le capteur d'angle 
au volant (6tape 30). 

[0029] Le proced6 consiste ensuite d 6valuer le taux 
de confiance des informations de navigation (6tape 40). 
Ce taux de confiance est une Information fournle par le 
25 systdme de navigation lui-mgme. Si ce taux de confiance 
est faible, c'est-a-dire inferieura un seuil predSfini, alors 
les informations de navigation ne sont pas prises en 
compte. L'angle de rotation des projecteurs est alors d6- 
terminS, a I'^tape 50. 
30 [0030] Dans cette 6tape 50, on fait notamment inter- 
venir un algorithme ALG1 utilisant uniquement les infor- 
mations provenant des capteurs. On obtient alors un an- 
gle de rotation th6orlque d appllqueraux projecteurs, cet 
angle de rotation th6orique ne prenant en compte que 
35 les Informations capteurs du v6hicule. Afin de ne pas 
provoquer de rotation trop brutale, on pr6voit, toujours 
dans I'etape 50, de comparer l'angle de rotation theori- 
que avec un ensemble de donnees, dit hislorique, qui 
comporte notamment des Informations relatives aux pre- 
<o c6dentes positions du dispositif d'eclairage. Si la position 
pr6cedente est tres 6lolgnee de la position theorique a 
attelndro, on prevoit de faire evoluer progresslvement la 
position du dispositif d'6clalrage vers la position th6ori- 
que, la Vitesse de la progression etant parametrable. Plu- 
15 sieurs cycles du diagramme fonctionnel peuvent done 
etre necessaires pouratteindre la position theorique four- 
nle par I'algorithme ALG1 . On designe par operation de 
llssage revolution progressive des dispositifs d'eclairage 
vers leur position theorique obtenue a I'aide d'un algo- 
'0 rithme, qu'il s'agisse de I'algorithme ALG1 ou d'un algo- 
rithme ALG2 dont la fonction sera detalllee par la suite. 
[0031] SI le taux de confiance est correct, c'est-a-dire 
superieurau seuil pred6finl, alors l'angle de rotation theo- 
rique des projecteurs est calculi, A I'etape 60, par un 
5 algorithme ALG2 utilisant les informations de navigation. 
Parallelement, I'algorithme ALG1 calcule systematique- 
ment, dans une etape 70, la position theorique que de- 
vraient theorlquement adopter les dispositifs d'eclairage 
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si les seules informations capteurs du vehicule devaient 
etre prises en compte. 

[0032] Le proc6d§ se poursuit ensuite par une con- 
frontation ou comparaison (etape 80) des resultats ob- 
tenus, d'une part, a I'issue de I'etape 70 et, d'autre part, 
a Tissue de i'etape 60. Cette etape permet de mesurer 
une eventueile contradiction entre les resuitats de ces 
deux etapes, qui mettent en oeuvre des algorithmes dif- 
f6rents fonctionnant avec des parametres differents. 
[0033] Si la contradiction est faible (autrement dit, si 
la coherence est bonne), alors on commande la rotation 
des projecteurs en fonction des calculs effectues au 
cours d'une etape 90. Dans cette etape, on precede de 
fagon similaire i, I'etape 50 en remplagant I'algorittime 
ALG1 par I'algorithme ALG2, et en prenant comme pa- 
rametre non plus uniquement les informations capteurs 
du vehiicule, mais aussi les informations de navigation. 
On precede egalement, comme dans I'etape 50, d une 
operation de lissage vers la position theorique obtenue 
au moyen de I'algorithme ALG2. 
[0034] Si la contradiction est importante (autrement 
dit, si des incoherences ont 6ti§ trouv6es), alors on re- 
prend le precede au niveau de I'Stape 50 du diagramme 
fonctionnel. La notion de contradiction s'appuie sur un 
historique et une ensemble de cas de figure identifies. 
Par exemple, si la navigation decrit une route rectiligne 
entre le vehicule et le point E, et que I'angle au volant 
devient tres different de zero, il est vraisemblable que le 
conducteur est sur une voie inexistante dans la cartogra- 
phie. Par centre, les angles de rotation des phares issus 
de ALG1 et de ALG2 peuvent ici §tre tr^s different en 
valeur sans §tre contradictoires. 
[0035] Une demiere 6tape 100 consiste en la trans- 
mission vers les dispositifs d'6clairage des commandes 
d'6clairage eiabor^es au cours des etapes 90 ou 50. Le ; 
cycle du precede reprend alors au niveau de I'etape 10. 
[0036] Comme cela a ete dit precedemment, il est pos- 
sible de prendre en compte les informations provenant 
d'un seul capteurembarqu6, comme le capteurau volant, 
ou bien de plusieurs capteurs embarques. 
[0037] Sur la figure 3, on a represents un projecteur 
de vehicule avec le systeme de commande de I'invention. 
Cette figure montre un projecteur 200 muni d'une optique 
201 et d'une source de lumlfere 203 mont6e sur un sup- 
port 202 mobile. Ce support 202 est actionne par un mo- 
teur 205 associe a un dispositif de rotation 204, tel qu'une 
rotule. 

[0038] Le systeme de I'invention comporte aussi une 
unite de traitements des informations qui re?oit les infor- 
mations provenant du capteur embaix|ue 207 et du sys- 
teme de navigation 208. Ce dispositif de traitement206 
met en oeuvre les etapes 20 a 100 du proc6de de I'in- 
vention et envoie une information de commande au mo- 
teur 205. Ce dispositif de traitement peut etre I'unite de 
controle d'eclairage, la navigation elle meme ou toute 
unite de calcul ou de traitement electronique du vehicule. 
[0039] Le capteur 207 peut etre un capteur propre au 
vehicule, interieur ou exterieur au systeme de navigation. 



comme le capteur de vitesse, le capteur d'acceleration, 
le capteur d'angle au volant, le capteur de lacets ou en- 
core le capteur d'effort. Le capteur 207 peut aussi recou- 
vrir plusieurs capteurs. Ce peut etre aussi un capteur de 
perimetre comme une camera, undetecteurdebrouillard 
ou un detecteurde ligne blanche. Parmi les capteurs, on 
peut egalement considererlesclignotantsquifournissent 
une information en temps reel sur le comportement du 
conducteur du vehicule. 

[0040] Les capteurs dynamiques du vehicule foumis- 
sent generalement une information sure, car mesuree 
en temps reel. Par contre, certains capteurs de perime- 
tre, comme le detecteur de ligne blanche, fournissent 
une infonnation qui ne peut etre prise en compte, seule. 
En effet, dans le cas du detecteur de ligne blanche, le 
marquage au sol peut §tre totalement ou en partie efface 
ou bien fausse par Teffet de la pluie sur la chaussee, ce 
qui peut rendre {'information erronee. Cette information 
peut toutefois etre interessante, dans certains cas, pour 
anticiper la trajectoire du vehicule, lorsqu'elle est asso- 
ciee a d'autres informations fournies par d'autres cap- 
teurs du vehicule. Cette information peut ainsi etre fu- 
sionnee avec les informations des autres capteurs. 
[0041] Dans une variante de I'invention, cette informa- 
tion issue du detecteur de ligne blanche peut se substi- 
tuer d rinfbnnation du systeme de navigation, lorsque 
celui-ci a un taux de confiance trop faible. 
[0042] II est egalement possible d'utiliser, comme cap- 
teur, une camera fixee sur le vehicule. Cette camera four- 
nit une profusion de pixels et, par consequent, foumit 
une grande quantite d'informations. Ces informations 
peuvent aussi etre testees pour savoir si elles sent per- 
tinentes ou non. Dans ce cas, on peut calculer un indice 
de confiance de I'information foumie par la camera et, 
35 en fonction de cet indice de confiance, tenir compte ou 
non de cette information. 

[0043] Le systeme de navigation 208 comporte un 
GPS et une cartographie, qui sont classlquement asso- 
cies pour permettre de fournir au conducteur des indica- 
10 tions sur le parcours a suivre. Ce systeme de navigation 
diffuse done des informations de position du vehicule, de 
description de la route empruntee et de description de 
carrefours ou des intersections via une liaison dediee, 
par exemple une liaison serie, ou un reseau de muiti- 
is plexage, comme un reseau CAN. 

[0044] Ce systeme de navigation associe aux capteurs 
embarques du vehicule constitue un environnement suf- 
fisant pour permettre au calculateur d'eclairage, ou dis- 
positif de traitement des informations, de mettre a profit 
so les informations disponibles de la navigation et ainsi 
d'ameliorer la fonction d'eclairage du vehicule. II suffit, 
en pratique, que le calculateur d'eclairage puisse s'inter- 
facer au systeme de navigation pour recevoir les infor- 
mations citees precedemmenL 
55 [0045] Le precede del-invention qui vient d'etre decrit 
peut etre mis en oeuvre dans plusieurs applications afin 
de les rendre plus fiable. Une premiere application est 
celle qui a ete decrite precedemment concernant I'orien- 
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tation des projecteurs d'un vehicule. 
[0046] Une autre application concerne reclalrage de 
la route par un vehicule passant d'un pays ou la conduite 
est d droits a un pays ou la conduite est a gauctie, ou 
inversement. Parexemple, lorsqu'un v6hiculevientd'An- s 
gleterre et antra an Franca, la direction et/ou la forme du 
faiscaau lumineux peut etra modifiee automatiquement 
da fapon a eclairer prlncipalement la cote droit du vehi- 
cule comma cela est la cas pour un vehicule destine a 
circuler en France. Dans ca cas, le systeme de navigation 10 
permet de savoir si le vehicule est en France ou an An- 
gleterre et, par consequent, la commande d'orientation 
de reclalrage peut se faire automatiquement. 
[0047] Une autre application encore concerne I'entree 
ou la sortie d'un funnel, d'un pare de statlonnement ou is 
de toutes zones sombres. Dans ce cas, si la navigation 
fournit une information pertinente, alors les projecteurs 
du v6hlcule peuvent etre aliumes avant que le vehicule 
n'enfre dans la zone sombre. Dans ce cas, on ne com- 
mande plus I'orientation des faisceaux lumineux, mais 20 
leur mise en fonctionnement ou leur mise a I'arret. 
[0048] Une autre application de ['invention est I'eclai- 
rage en ville (ou Town Lighting, en termes anglo-saxons). 
Dans cette application, si le systfeme de navigation fournit 
une information pertinente, c'est-a-dire si le taux de con- 25 
fiance est §leve, alors on peut prevoir, lorsque le vehicule 
arrive a un croisemant, d'aplatir et d'elargir le falsceau 
lumineux afin de permettre une mellleure visibilite, pour 
le conducteur, des trottoirs et aufres c6t6s de la route. 
Dans cette application, la commande des projecteurs ne 3o 
concerne pas seulement leur orientation, mais aussi la 
taille de leurs faisceaux. 

[0049] Une autre application encore de I'invention con- 
cerne la conduite sur autoroute (ou Motonway, en termes 2 
anglo-saxons). Dans cette application, lorsque le syst6- as 
me da navigation prevoif I'entree du vehicule sur une 
autoroute, il adapte l'6clairage du vehicule a la conduite 
sur autoroute. L'invention peut ainsi s'adapter a toutes 
les fonctions necessitant un mouvement d'un ou plu- 3, 
sieurs elements contenus dans un projecteur, qui sont 4o 
notamment regroupees sous I'abreviatlon anglaise AFS 
pour Advanced Frontlighting Systems. 



-Obtantion d'un ensemble d'informations de na- 
vigation compranant la forma de la route et un 
taux de confiance (20) pour lesdites informa- 
tions de navigation, comparaison du taux de 
confiance a un sauil da confiance prealablemant 
determine (40), at si le taux de confiance est 
superieur au sauil da confiance, determination 
d'une seconde commande d'edairage (ALG2) 
prenant en compte au moins une partie de I'en- 
semble des informations de navigation, et 
Si le taux de confiance est inferieur au seuil de 
confiance, 

- Appliquer (50, 1 00) au dispositif d'edairage la- 
dite premiere commande d'edairage, 

caracttrise en ce qu'il comprend egalement les 
etapes : 

Si le taux de confiance est superieur au seuil de con- 



- Comparer (80) lesdites premiere et seconde 
commandas d'edairage, 

- Appliquer (90, 1 00) au dispositif d'edairage la- 
dite seconde commande d'edairage lorsqu'un 
ecart entre lesdites premiere et seconde com- 
mandes d'edairage est inferieur d un seuil pre- 



Revendications 45 

1 . Procede de commande da faisceaux lumineux emis 
par un dispositif d'edairage d'un vehicule circulant 
sur une route, en fonction de la geometrie de cette 
route, comportant les etapes : 50 

- Capture, par au moins un capteur du vehicule, 
d'au moins une information relative au compor- 
tement dynamique du vehicule (30) et determi- 
nation d'une premiere commande d'edairage 55 
(ALG1) sur la base uniquement de ladite au 
moins una information relative au comporte- 
ment dynamique du vehicule. 



- Appliquer (50, 100) au dispositif d'edairage 
ladite premiere commande d'edairage lors- 
qu'un ecart entre lesdites premiere et seconde 
commandes d'edairage est superieur d un seuil 
predetermine. 

I. Procede de commande selon la revendication 1 , ca- 
racterise en ce qu'il comporte une etape de capture 
de plusieurs informations relatives au comportement 
du vehicule. 

•'. Procede da commande selon la revendication 1 ou 
2, caracterise en ce qu'il comporte une operation 
de lissage (50,90) des donn6es de commande. 

. Procede de commande selon Tuna quelconque des 
revendications 1 a 3, caracterise en ce que la com- 
mande du dispositif d'edairage est une orientation 
des faisceaux lumineux. 

Procede de commande selon I'une quelconque des 
revendications 1 a 4, caracterise en ce que la com- 
mande du dispositif d'edairage est une selection de 
la tailla at/ou de la forme des faisceaux lumineux. 

Procede da commande selon I'une quelconque des 
revendications 1 a 5, caracterise en ce que la com- 
mande du dispositif d'edairage est une mise en fonc- 
tionnement ou une mise a I'an-et des faisceaux lu- 
mineux. 
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7. Systeme de commande des faisceaux lumineux 
emis par un dispositif d'eclairage (200) d'un vehicule 
(2) circulant sur une route (1 ), en fonction de la geo- 
m6trie de cette route, comportant au moins un cap- 
teur (207) \\§ au vehicule et donnant une Information s 
relative au comportement du vehicule, caract6ris6 
en ce qu'il comporte : 

- un systeme de navigation embarque (208), 

- un dispositif (206) de traitement des informa- io 
tions fournies par le capteur et par le systeme 

de navigation, ledit dispositif de traitement (206) 
comprenant des moyens adaptes a une mise en 
oeuvre du proced§ selon I'une quelconque des 
revendlcations 1 a 6, et 15 

- un dispositif de commande de I'eclalrage 
(205,206), 

8. Systeme de commande selon la revendication 7, ca- 
racteris6 en ce que le systeme de navigation com- 20 
porte au moins une cartographie et un GPS. 

9. SystSme de commande selon la revendication 7 ou 
8, caracterlse en ce que le capteur est un capteur 

de vehicule. 25 

10. Systeme de commande selon I'une quelconque des 
revendlcations 7 a 9, caracteris6 en ce que le cap- 
teur est un capteur de perimetre. 

30 

1 1 . SystSme de commande selon I'une quelconque des 
revendlcations 7 a 1 0, caracteris6 en ce qu'il com- 
porte plusieurs capteurs de vShlcule et/ou de perl- 
metre. 

35 

12. Systeme de commande selon la revendication 9, ca- 
racterlse en ce que le capteur de v6hlcule est un 
capteur d'angle au volant, ou un capteur de Vitesse 
du vehicule ou un capteur de lacet ou un capteur 
d'effort radial. 40 

13. SystSme de commande selon la revendication 10, 
caract6ris6 en ce que le capteur de perim6tre est 
une camera ou un d6tecteur de lignes blanches ou 

un d6tecteur de brouillard. 45 

14. Dispositif d'eclairage automobile utilisantle systeme 
de commande revendlque dans I'une au moins des 
revendlcations 7 a 13. 



das eine StraBe befahrt, in Abhangigkeit von der 
Geometrie dieser Stralie ausgesandt werden, mit 
den Schritten: 

- Erfassen wenlgstens einer Information uber 
das dynamische Verhalten des Fahrzeugs (30) 
durch wenlgstens einen Sensor des Fahrzeugs 
und Bestimmen eines ersten Beleuchtungsbe- 
fehls (ALG1) ausschlielilich auf der Basis der 
wenlgstens einen Information uber das dynami- 
sche Verhalten des Fahrzeugs, 

- Eriangen einer Gesamtheit von Navigationsin- 
formationen, die die StraUenform und einen 2u- 
verlassigkeitsfaktor (20) fur die Navigatlonsin- 
formationen beinhaltet, Verglelchen des Zuver- 
lassigkeitsfaktors mit einer vorab bestimmten 
Zuveriassigkeitsschweile (40) und, fails derZu- 
veriassigkeitsfaktor uber der Zuveriassigkeits- 
schweile liegt, Bestimmen eines zwelten Be- 
leuchtungsbefehls (ALG2) unter Beruckslchti- 
gung wenlgstens eines Tells der Gesamtheit 
von Navigationsinformationen, und, 

falls der Zuverlassigkeitsfaktor unter der Zuver- 
iassigkeitsschweile liegt, 
-Anwenden (50, 100) des ersten Beleuchtungs- 
befehls auf die Beleuchtungsvorrichtung, 

dadurch gekennzeichnet, dass es ferner die fol- 
genden Schritte umfasst: 

falls der Zuverlassigkeitsfaktor Uber der Zuver- 
iassigkeitsschweile liegt, 

- Verglelchen (80) des ersten und des zwel- 
ten Beleuchtungsbefehls, 
-Anwenden (90, 1 00) des zwelten Beleuch- 
tungsbefehls auf die Beleuchtungsvorrich- 
tung, wenn der Unterschied zwischen dem 
ersten und dem zwelten Beleuchtungsbe- 
fehl kleiner ist als ein vorbestimmter 
Schwellenwert, 
und 

-Anwenden (50, 100) des ersten Beleuch- 
tungsbefehls auf die Beleuchtungsvorrich- 
tung, wenn der Unterschied zwischen dem 
ersten und dem zwelten Beleuchtungsbe- 
fehl grader ist als ein vorbestimmter 
Schwellenwert. 



15. Vehicule automobile equipe d'au moins un 
d'6clairage selon la revendication 14. 



Patentanspruche 

1. Verfahren zum Steuern von Lichtbundein, die von 
einer Beleuchtungsvorrichtung eines Fahrzeugs, 



so 2. Steuerungsverfahren nach Anspruch 1, 

dadurch gekennzeichnet, dass es einen Schritt 
zum Erfassen mehrerer Informationen Qber das 
Fahrzeugverhalten umfasst. 



55 3. 



Steuerungsverfahren nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, dass es eine Operation 
zum Giatten (50, 90) der Steuerdaten umfasst. 
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n nach einem der Anspriiche 1 



4. Steuerungsverfahrei 
bis 3, 

dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerung der 
Beleuchtungsvorrichtung eine Ausriclitung der 
Liclitbundel ist. 

5. Steuerungsverfahren nach einem der Anspriiche 1 

bis 4, 

dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerung der 
Beleuchtungsvorrichtung eIne Auswahl der GrolJe 
und/oder der Form der Lichtbundel ist. 

6. Steuerungsverfahren nach einem der Anspruche 1 
bis 5, 

dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerung der 
Beleuchtungsvorrichtung ein Einschalten Oder Aus- 
schalten der LIchtbQndel ist. 



schwindigkeitssensoroderein Glerratensensoroder 
ein Radialkraftsensor ist. 

13. Steuerungssystem nach Anspruch 10, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Umfeidsensor 
eine Kamera oder eine Fahrspurerkennung Oder ein 
Nebelsensor ist. 

14. Fahrzeugbeleuchtungsvorrichtung unter Vera/en- 
dung des Steuerungssystems nach wenigstens ei- 
nem der Anspruche 7 bis 13. 

1 5. Kraflfahrzeug, ausgerustet mit wenigstens einer Be- 
leuchtungsvorrichtung nach Anspruch 14. 



7. System zum Steuern der Lichtbundel, die von einer 
Beleuchtungsvorrichtung (200) eines Fahrzeugs (2), 
das eine Stralie (1 ) befahrt, in Abhangigkeit von der 
Geometrie dieser Strafie ausgesandt werden, das 
wenigstens einen Sensor (207) umfasst, der mit dem 
Fahrzeug verbunden ist und eine Information uber 
das Fahrzeugverhalten liefert, 

dadurch gekennzeichnet, dass es umfasst: 

- ein eingebautes Navigationssystem (208), 

- eine Vorrichtung (206) zur Verarbeitung der 
von dem Sensor und dem Navigationssystem 
gelieferten Informationen, wobei die Verarbei- 
tungsvorrichtung (206) Mittel umfasst, die zur 
DurchfOhrung des Verfahrens nach einem der 
Anspruche 1 bis 6 geeignet sind, und 

- eine Vorrichtu ng zum Steuern der Beleuchtung 
(205, 206). 

8. Steuerungssystem nach Anspruch 7, 

dadurch gekennzeichnet, dass das Navigations- 
system wenigstens eine Karte und ein GPS umfesst. 

9. Steuerungssystem nach Anspruch 7 oder 8, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Sensor ein 
Fahrzeugsensor ist. 

10. Steuerungssystem nach einem der Anspruche 7 bis 
9, 

dadurch gekennzeichnet, dass der Sensor ein 
Umfeidsensor ist. 

1 1 . Steuerungssystem nach einem der Anspruche 7 bis 
10, 

dadurch gekennzeichnet, dass es mehrere Fahr- 
zeugsensoren und/oder Umfeldsensoren umfasst. 

12. Steuerungssystem nach Anspruch 9, 

dadurch gekennzeichnet, dass der Fahrzeugs- 
ensor ein Lenkwinkelsensor oder ein Fahrzeugge- 



Method of controlling light beams emitted by a light- 
ing device on a vehicle travelling on a road, according 
to the geometry of this road, comprising the steps of: 

- capturing, by at least one sensor on the vehicle, 
at least one item of information relating to the 
dynamic behaviour of the vehicle (30) and de- 
termining a first lighting command (ALG1) on 
the basis solely of the said at least one item of 
information relating to the dynamic behaviour of 
the vehicle, 

- obtaining a set of navigation information com- 
prising the shape of the road and a confidence 
level (20) for the said navigation information, 
comparing the confidence rate with a previously 
determined confidence threshold (40) and, if the 
confidence level is higher than the confidence 
threshold, determining a second lighting com- 
mand (ALG2) taking into account at least part 
of the set of navigation information, and 

If the confidence level is lower than the confi- 
dence threshold, 

- applying (50, 100) the said first lighting com- 
mand to the lighting device, 

characterised in that it also comprises the steps of: 

if the confidence level is higher than the confi- 
dence threshold, 

- comparing (80) the said first and second 
lighting commands, 

- applying (90, 1 00) the said second lighting 
command to the lighting device when a dif- 
ference between the said first and second 
lighting commands is lower than a prede- 
termined threshold, and 

- applying (50, 100) the said first lighting 
command to the lighting device when a dif- 
ference between the said first and second 
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lighting commands is higher than a prede- 
temiined threshold. 

2. Control method according to claim 1 , characterised 
in tliat it comprises a step of capturing several Items 
of information relating to the behaviour of the vehicle. 

3. Control method according to claim 1 or 2, charac- 
terised in tliat it comprises an operation (50, 90) of 
smoothing the control data. 

4. Control method according to any one of claims 1 to 

3, cliaracterised in that the control of the lighting 
device Is an orientation of the light beams. 

IS 

5. Control method according to any one of claims 1 to 

4, characterised in that the control of the lighting 
device is a selection of the size and/or shape of the 
light beams. 

6. Control method according to any one of claims 1 to 

5, characterised in that the control of the lighting 
device is a switching on or off of the light beams. 

7. System for controlling light beams emitted by a light- 25 
ing device (20) on a vehicle (2) travelling on a road 

(1), according to the geometry of this road, compris- 
ing at least one sensor (207), connected to the ve- 
hicle and giving Information relating to the behaviour 
of the vehicle, characterised in that It comprises: 30 

- an onboard navigation system (208), 

- a device (206) for processing information sup- 
plied by the sensor and by the navigation sys- 
tem, the said processing device (206) compris- 35 
Ing means adapted to an Implementation of the 
method according to any one of claims 1 to 6, 
and 

- a device for controlling the lighting (205), (206). 

40 

8. Control system according to claim 7, characterised 
In that the navigation system comprises at least one 
cartography and a GPS. 

9. Control system according to claim 7 or 8, charac- 4S 
terlsed In that the sensor is a vehicle sensor. 

10. Control system according to any one of claims 7 to 
9, characterised in that the sensor is a perimeter 
sensor. so 



or a radial force sensor. 

13. Control system according to claim 10, character- 
ised In that the perimeter sensor is a camera or a 
white-line detector or a fog detector. 

14. Automobile lighting device using the control system 
claimed In at least one of claims 7 to 1 3. 

1 5. Motor vehicle equipped with at least one lighting de- 
vice according to claim 14. 



11. Control system according to any one of claims 7 to 
10, characterised in that it comprises several ve- 
hicle and/or perimeter s( 



12. Control system according to claim 9, characterised 
In that the vehicle sensor is a steering-wheel angle 
sensor or a vehicle speed sensor or a yaw sensor 
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